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© Von oben einstellbarer kinematischer Halter 

© Etne kinematische Halteanordnung, worin die relative 
Ausrichtung eines angebrachten Gegenstandes von ober- 
halb des angebrachten Gegenstandes eingestellt werden 
kann. Die Halteanordnung umfaSt ein erstes Element, an 
welchem der angebrachte Gegenstand befestigt ist und ein 
zweites Element. Die ersten und zweiten Eiemente sind 
L-formig und gegeneinander vorgespannt, urn ein allgemein 
rechteckiges Rohr zu bilden. Das erste Element umfafct drei 
einsteilbare Eingriffselemente, weiche drei Eingriffsteile auf 
dem zweiten Element beruhren. Die drei Kontaktpunkte der 
Eingriffselemente und -teile legen eine Referenzebene fest, 
weiche nicht allgemein senkrecht zu der Bewegungsrichtung 
der einstellbaren Eingriffselemente ist. Die Einstellung der 
Eingriffselemente andert die Ausrichtung des angebrachten 
Gegenstandes langs zweier nicht paralleler Achsen inner- 
- halb der Ebene des angebrachten Gegenstandes. 
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Beschreibung 


HI NTERGRUND DER ERFINDUNG 

5 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich ailgemein auf 
einstellbare Haltemechanismen und spezifischer auf ei- 
ne Variation eines einstellbaren Haltemechanismus, der 
als kinematischer Halter bekannt ist. 

Ein kinematischer Halter ist ein bekannter Mechanis- io 
mus zum Koppeln von zwei Elementen, so daB ihre 
relative Ausrichtung eingestellt werden kann. In einer 
typischen Anordnung weist das erste Element drei Ein- 
griffselemente auf, die rnit dem zweiten Element bei drei 
Eingriffsteilen in Eingriff stehen, wobei die ersten und 15 
zweiten Elemente in Richtung aufeinander vorgespannt 
sind und zumindest zwei der Eingriffselemente Vor- 
sprunge sind, die einstellbar sind, um die gewiinschte 
Ausrichtung vorzusehen. Das andere Eingriffselement 
wird, einstellbar oder nicht, typischerweise als ein Vor- 20 
sprung gebildet. 

Die einstellbaren Vorsprunge werden typischerweise 
als Einstellschrauben implementiert, die von dem ersten 
Element getragen werden und gerundete, moglicher- 
weise hemispharische Enden aufweisen, die mit dem 25 
zweiten Element in Eingriff stehen. Das zweite Element 
ist mit Teilen versehen, die mit den Vorspriingen in 
Eingriff stehen, typischerweise einern Teil, der em hemi- 
spharisches Loch oder ein konisches Loch umgibt, ei- 
nern Teil, der eine halbzylindrische Furche oder V-Fur- 30 
che umgibt, und einem flachen Teil. Der Boden der Fur- 
che ist typischerweise mit der Mitte des Loches ausge- 
richtet, und der flache Teil liegt zu einer Seite der Fur- 
che. 

Die drei Punkte, bei welchen das erste Element mit 35 
dem zweiten Element in Eingriff tritt, konnen gedacht 
werden, als eine Referenzebene zu definieren, wobei die 
Normale auf die Referenzebene eine Referenzrichtung 
definiert Eine Einstellung, worin die Einstellschrauben 
sich senkrecht zu der Referenzebene erstrecken, kann 40 
als eine norninelle Einstellung mit Kippung Null be- 
trachtet werden. Wenn das erste Element betrachtet 
wird. als durch eine Achse gekennzeichnet zu sein, die 
sich parallel zu der Richtung der Schrauben erstreckt, 
ermoglicht der Halter dem ersten Element, gekippt zu 45 
werden, so daB seine Achse gewiinschte Komponenten . 
langs zweier nicht paralleler Richtungen senkrecht zu 
der Referenzrichtung aufweist 

Eine bekannte Verwendung eines kinematischen Hal- 
ters liegt in optischen Instrurnenten, wo die Kippwinkel 50 
von Spiegeln eingestellt werden mussen. In einem typi- 
schen Instrument ist der Spiegel vertikal und muB zu 
einem horizontalen optischen Tisch ausgerichtet wer- 
den. Kippeinstellungen konnen vorgesehen werden, in- 
dem ein rechtwinkliger Trager mit einem naherungs- 55 
weise vertikalen Plattenteil angebracht wird, der Spie- 
gel auf einer Trageebene angebracht wird und der verti- 
kale Plattenteil und die Spiegel tragende Platte als ein 
kinematischer Halter angeordnet werden. Die Einstell- 
schrauben wiirden sich horizontal erstrecken (im allge- 60 
meinen senkrecht zu der Spiegeloberflache). Abhangig 
davon, ob die Einstellschrauben von dem vertikalen 
Plattenteil oder der Spiegel tragenden Platte getragen 
werden, wiirde die Einstellung von der Ruckseite des 
Spiegels oder der Vorderseite des Spiegels durchge- 65 
fuhrt werdea Da Freiraume dazu neigen, ziemlich be- 
grenzt zu sein, neigen Einstellungen dazu, schwierig zu 
sein. 


ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

Die vorliegende Erfindung schafft einen kinemati- 
schen Halter, der ermoglicht, daB die Kippwinkel eines 
vertikalen Elementes von oben eingestellt werden kon- 
nen. Dies erleichtert die Einstellung und erlaubt eine 
kornpaktere Anordnung, da Freiraume zur Einstellung 
kein signifikantes Thema darstellen. Zusatzlich kann die 
Einstellung in optischen Systemen durchgefuhrt wer- 
den, ohne den optischen Weg zu storen. 

Wie in dem Fall herkommlicher kinematischer Halter 
umfaBt ein Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin- 
dung erste und zweite Elemente, die gegeneinander vor- 
gespannt sind. Das erste Element wird mit drei Eingriffs- 
elementen gebildet, wovon zumindest zwei einstellbare 
Vorsprunge darstellen. Das zweite Element ist mit drei 
Eingriffsteilen zum in Eingriff treten mit den Eingriffs- 
elementen auf dem ersten Element gebildet Wo alle 
drei Eingriffselemente Vorsprunge sind, sind die Ein- 
griffsteile vorzugsweise ein Teil, der ein Loch umgibt, 
ein Teil, der eine Furche umgibt, und ein Teil, der eine 
flache Oberflache festlegt In einem derartigen Fall wird 
der erste Vorsprung in das Loch gesetzt, der zweite 
Vorsprung wird in die Furche gesetzt und der dritte 
Vorsprung reitet auf der flachen Oberflache. 

Jedoch sind in einer herkommlichen kinematischen 
Basis der Teil, der das Loch umgibt, und der Teil, der die 
Furche umgibt, im allgemeinen mit der flachen Oberfla- 
che koplanar. In einem Ausfuhrungsbeispiel der vorlie- 
genden Erfindung ist eines der Eingriffsteile des zweiten 
Elementes von der Ebene der flachen Oberflache signifi- 
kant verschoben. So ist die Referenzebene, die durch die 
drei Punkte festgelegt ist, wo die Eingriffselemente mit 
den Eingriffsteilen in Eingriff stehen, nicht langer zu der 
Richtung der Bewegung der einstellbaren Eingriffsele- 
mente ailgemein senkrecht, sondern weicht signifikant 
von der Orthogonalitat ab. 

In einem Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin- 
dung sind die ersten und zweiten Elemente L-formig 
und gegeneinander vorgespannt, um ein ailgemein 
rechteckiges Rohr zu bilden. Die ersten und zweiten 
Elemente weisen jeweils eine vertikalen und horizonta- 
len Plattenteil auf. Das erste Element ist oberhalb des 
zweiten Elementes angeordnet und ein Eingriffselement 
ist auf der Bodenoberflache der horizontalen Platte des 
ersten Elementes angeordnet und zwei Eingriffselemen- 
te sind auf der Bodenoberflache des vertikalen Teils des 
ersten Elementes angeordnet In entsprechender Weise 
ist ein Teil, der ein Loch umgibt, auf der Oberseite der 
vertikalen Platte des zweiten Elementes angeordnet, 
und ein Teil, der eine Furche umgibt, und ein Teil, der 
eine flache Oberflache festlegt, sind auf der oberen 
Oberflache der horizontalen Platte des zweiten Elemen- 
tes angeordnet 

Die Erfindung wird im folgenden beispielsweise an- 
hand der Zeichnungen beschrieben. In dieser zeigt: 

Fig. 1 eine verdeckte Explosionsansicht eines kinema- 
tischen Halters nach dem Stand der Technik; 

Fig. 2 eine isornetrische Explosionsansicht eines er- 
sten Ausfuhrungsbeispiels eines kinematischen Halters 
gemaB der vorliegenden Erfindung; 

Fig. 3 eine Seitenansicht eines zweiten Ausfuhrungs- 
beispiels eines kinematischen Halters gemaB der vorlie- 
genden Erfindung; 

Fig. 4 eine Draufsicht des zweiten Ausfuhrungsbei- 
spiels eines kinematischen Halters gemaB der vorliegen- 
den Erfindung; 

Fig. 5 eine isornetrische Ansicht eines dritten Ausfuh- 
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rungsbeispiels eines kinematischen Halters gemaB der 
vorliegenden Erfindung; und 

Fig 6 eine isometrische Ansicht des kinematischen 
Halters von Fig. 2 gemaB der vorliegenden Erfindung 
mit angedeuteten Bezugsachsen. 

BESCHREIBUNG DERSPEZIFISCHEN 
AUSFOHRUNGSBEISPIELE 

Einfuhrung und Richtungsdefinition 

Die spezifischen Beispiele der kinematischen Halter 
nach dem Stand der Technik und der kinematischen 
Halter gemaB der Erfindung werden im Kontext der 
Anbringung eines allgemein vertikalen Spiegels be- 
schrieben werden, derart, urn Dreheinstellung urn zwei 
nichtparallele Achsen in der Spiegelebene vorzusehen. 
Als solches ist es zweckmaBig, auf Ausnchtungen als 
vertikal und horizontal Bezug zu nehmen und auf relati- 
ve Positionen wie vorne und hinten, oben und unten und 
links und rechts. "Vorne" bezieht sich auf einen Teil, der 
sich einem Betrachter, der auf eine spezielle Figur 
schaut, am nachsten befindet Es sollte jedoch zu i verste- 
hen sein, daB diese Bezeichnungen nur der Einfachheit 
halber gewahlt werden und nicht bedeuten sollten, daB 
offensichtliche Inversionen und Reflexionen ausge- 
schlossen werden. In den unten beschriebenen verdeck- 
ten und isometrischen Ansichten soil der Spiegel nach 
rechts auBen weisen. 

Kinematischer Halter nach dem Stand der Technik 

Fig. 1 ist eine verdeckte Explosionsansicht eines kine- 
matischen Haltemechanismus 10 nach dem Stand der 
Technik. Die spezifische Anwendung davon ist, eine etn- 
stellbare Kippung eines vertikal angebrachten Spiegels 
11 relativ zu einern festen Aufbau (nicht gezeigt) vorzu- 
sehen, von dem angenommen wird, daB er eine horizon- 
tale Oberflache aufweist. Dies ist eine Anordnung, die in 
einern optischen Instrument vorgefunden werden konn- 
te. 


konischen Loch 30, das Ende von Schraube 22 sitzt in 
der V-Furche 32, und das Ende von Schraube 25 beruhrt 
die Lageroberflache 35. t 
Eine gewiinschte relative Ausrichtung der zwei Plat- 

5 ten wird erhalten, indem die drei Schrauben eingestellt 
werden. Die Schraube 22 wird typischerweise einge- 
stellt, urn die nominelle Trennung der Platten einzustel- 
len, und Schrauben 20 und 25 werden eingestellt, urn die 
Kippung einzustellen. Wenn es keinen Bedarf danach 

10 gibt, daB der kinematische Halter eine einstellbare no- 
minelle Trennung der Platten vorsieht, kann Schraube 
22 durch einen festen hemispharischen Vorsprung er- 
setzt werden. Die Bewegung von Schraube 20 verur- 
sacht relative Drehung um eine Linie, die die Kontakt- 

15 punkte der Schrauben 22 und 25 verbindet, wahrend die 
Bewegung von Schraube 25 eine relative Drehung um 
eine Linie verursacht, die die Kontaktpunkte von 
Schrauben 20 und 22 verbindet 

Die Schrauben sind gezeigt, als derart angeordnet zu 

20 sein, daB ihre Achsen die f lache Oberflache 27 bei Punk- 
ten schneiden, die drei Ecken eines Rechteckes festle- 
gea Dies ist notwendig, falls es gewunscht ist, daB die 
zwei Schrauben Drehung um respektive orthogonale 
Achsen vorsehen. In der Figur wird die Einstellung von 

25 der Vorderseite des Spiegels durchgefuhrt, d.h. von 
rechts. Jedoch warden, wenn die mit Gewinden versehe- 
nen Lochern in Platte 15 und das Loch und die Furche in 
der linken Oberflache von Platte 12 gebildet waren, die 
Einstellung von der Hinterseite des Spiegels aus durch- 

30 gefuhrt, d h. von links der Platte 15. 

Der effektive Kontaktpunkt von Schraube 20 hangt 
von der Tiefe des Loches 30 ab. Wenn das Loch von 
einer solchen Tiefe ist, daB die Mine der Krummung des 
Kugelendes von Schraube 20 in der Ebene von Oberfla- 

35 che 27 liegt, wird der effektive Kontaktpunkt in der 
Ebene von Oberflache 27 liegen. Wenn das Loch tiefer 
ist (oder enger), wird der effektive Kontaktpunkt unter- 
haib (oder oberhalb) der Ebene von Oberflache 27 he- 
gen. Das gleiche gilt fur den effektiven Kontaktpunkt 

40 von Schraube 22. 


Der Spiegel wird auf der rechten Oberflache einer 
bewegbaren, allgemein vertikalen Platte 12 befestigt, 
die rechts von einer vertikal befestigten Platte 15 ge- 
zeigt ist. In dem spezifischen Beispiel ist die Platte 15 mit 
einem Flansch 17 befestigt, der an eine horizontal 
Oberflache des festen Aufbaus verspannt oder geklam- 
mert ist. Die zwei Platten sind durch Zug- bzw. Spannfe- 
dern 18 oder durch irgendeinen anderen geeigneten 
Mechanismus zueinander vorgespannt Die Zugfedern 
werden durch Spannstifte 19 getragen, die sich von den 
vertikalen Platten 12 und 15 erstrecken. 

Die Platte 12 ist mit drei paralleled mit Gewinde 
versehenen Ldchern nahe ihrer unteren vorderen Ecke, 
ihrer oberen vorderen Ecke und ihrer hinteren oberen 
Ecke gebildet Diese Gewindelocher nehmen respektive 
Einstellschrauben 20, 22 und 25 (Fuhrungsschrauben) 
auf, welche mit hemispharischen oder Kugelenden ge- 
bildet sind. 

Die rechte Oberflache von Platte 15 (als eine flache 
Oberflache 27 gezeigt), ist mit einem konischen Loch 30 
nahe ihrer unteren vorderen Ecke und einer V-Furche 
32 nahe ihrer oberen vorderen Ecke gebildet, und em 
Teil nahe ihrer oberen vorderen Ecke Iegt erne flache 
Lageroberflache 35 fest Die V-Furche ist langs einer 
Linie geschnitten, die durch die Mitte des konischen 
Lochs tritt. Wenn die zwei Platten gegeneinander vor- 
gespannt werden, sitzt das Ende von Schraube 20 im 


Kinematischer Halter gemaB der vorliegenden 
Erfindung 

45 Fig. 2 ist eine isometrische Explosionsansicht eines 
kinematischen Befestigungsmechanismus 50 gemaB ei- 
nem ersten Ausf uhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin- 
dung. Wie in dem obigen Beispiel ist der Zweck des 
Halters, einstellbare Kippung eines vertikal befestigten 

so Spiegels 52 vorzusehen, wobei aber der Aufbau des ki- 
nematischen Halters derart modifiziert ist, daB die 
Kippeinsteilung von oben statt von der Vorder- oder 
Riickseite des Spiegels durchgefuhrt werden kann. 
Zu diesem Zweck umfafit der Halter erste und zweite 

55 L-f6rmige Tragerelemente 55 und 60, auf die respektive 
als der Spiegeltrager und die Basis Bezug genommen 
wird. Jedes Tragerelement weist zwei Platten auf, und 
die zwei Tragerelemente liegen in aufeinander zu wei- 
sender Beziehung, um gegeniiberliegende Teile einer 

60 Rohre mit rechteckigem Querschnitt festzulegen (bis 
auf die durch den kinematischen Halter aufgepragte Be- 
abstandung). 

Die zwei Klammerelemente sind gegeneinander 
durch eine Spann- bzw-. Zugfeder 62 oder irgendein 
6 5 anderes geeignetes Mittel einschUefllich der Schwer- 
kraft vorgespannt Die Zugfeder 62 ist mit dem Spiegel- 
trager 55 durch die Benutzung eines Spanndorns 63 
gekoppelt. Die Spannfeder tritt durch ein Loch 64 in 
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dem Spiegeltrager und wird an dem Spanndorn 63 
durch eine Schleife im Ende der Feder befestigt Die 
Lange des Spanndorns ist groBer als der Durchmesser 
des Loches 64 und der Spanndorn sitzt in einer Furche 
auf der Oberseite des Spiegeltragers. Die Spannfeder 62 
kann an Basis 60 in einer ahnlichen Weise gekoppelt 
werden. 

Der Spiegeltrager 55 weist eine horizontale obere 
Platte 65 und eine vertikal herunterstehende rechte 
Platte 67 auf. Der Spiegel 52 ist an der rechten Oberfla- 
che der rechten Platte angebracht Die obere Platte ist 
mit drei Schraubenlochern 70, 72 und 75 nahe ihrer vor- 
deren linken Ecke, ihrer vorderen rechten Ecke und 
ihrer hinteren rechten Ecke respektive gebildet Wah- 
rend Loch 70 nur durch die Dicke der oberen Platte 65 
dringt, erstrecken sich die anderen Locher auch durch 
die rechte Platte 67 langs vertikaler Achsen in der Ebe- 
ne der rechten Platte. Die Mitten der drei Schraubenlo- 
cher legen vorzugsweise drei Ecken eines Rechteckes 
fest. 

Der Zweck von Lochern 70, 72 und 75 ist, respektive 
Einstellschrauben 80, 82 und 85 zu tragenu Die Einstell- 
schrauben weisen vorzugsweise ein hemispharisches 
oder Kugelende auf. Das Ende von Schraube 80 steht 
aus der Bodenoberflache der oberen Platte 65 vor, wah- 
rend die Enden von Schrauben 82 und 85 liber den Bo- 
denrand der rechten Platte 67 vorstehen. Zu diesem 
Zweck ist das Loch 70 vorzugsweise langs seiner gesam- 
ten Large (weiche nur die Dicke der oberen Platte ist) 
mit Gewinde versehen. Auf der anderen Seite kann je- 
des der Locher 72 und 75 iiber das meiste seiner Lange 
bemaBt sein, urn seine respektive Einstellschraube (ein- 
schlieBlich gegebenenfalls des Kopfes) freizulassen, und 
nur nahe dem unteren Ende des Loches mit Gewinde 
versehen zu sein. Dies macht es moglich, kiirzere 
Schrauben zu verwenden, erfordert aber, daB der Im- 
busschlussel oder Schraubendreher hinreichend lang ist, 
urn die Schrauben zu erreichen. 

Die Basis 60 weist eine horizontale untere Platte 87 
und eine sich auf warts erstreckende vertikale linke Plat- 
te 89 auf, weiche langs eines Innenseiteneckenrandes 91 
zusamrnenkornmen. Die untere Platte 87 weist eine obe- 
re horizontale Oberflache 93 auf und die linke Platte 89 
weist eine obere horizontale Randoberflache 95 auf. Die 
linke Platte 89 ist mit einem konischen Loch 100 in der 
oberen horizontalen Randoberflache 95, nahe der Vor- 
derseite des horizontalen Randes gebildet Die untere 
Platte 87 ist mit einer V-Furche 102 in der oberen Ober- 
flache 93 nahe ihrer linken Vorderecke gebildet, und ein 
Teil der oberen Oberflache 93 legt eine flache Lagerfla- 
che 105 nahe ihrer rechten hinteren Ecke fest So ist das 
konische Loch 100 uber der oberen Oberflache der un- 
teren Platte 87 beabstandet 

Wenn der Spiegeltrager und die Basis gegeneinander 
vorgespannt werden, sitzt das Ende von Schraube 80 im 
konischen Loch 100, das Ende von Schraube 82 sitzt in 
der V- Furche 102 und das Ende von Schraube 85 be- 
ruhrt die Lageroberflache 105. Eine gewunschte relative 
Orientierung der zwei Tragerelemente wird erhahen, 
indem die drei Schrauben eingestellt werden. Schraube 
82 wird typischerweise eingestellt, um die nominelle 
Trennung der Platten einzustellen, und Schrauben 80 
und 85 werden eingestellt, um die Kippung einzustellen. 
Wenn es keinen Bedarf danach gibt, daB der kinemati- 
sche Halter eine einstellbare relative Hohe des Spiegel- 
halters 55 vorsieht, kann die Schraube 82 durch einen 
festen hemispharischen Vorsprung oder eine Kugel er- 
setzt werden. Die Bewegung von Schraube 80 veranlaflt 


die relative Rotation langs einer Linie, die die Kontakt- 
punkte der Schrauben 82 und 85 verbindet, wahrend die 
Bewegung von Schraube 85 relative Drehung um eine 
Linie verursacht, die die Kontaktpunkte von Schrauben 
5 80 und 82 verbindet. 

Wahrend die Tragerelemente gezeigt sind, als recht- 
eckige Platten aufzuweisen, konnen signifikante Teile 
der oberen Platte 65, unteren Platte 87 und linken Platte 
89 entfernt werden, wahrend die voile Funktionalitat 
io des kinematischen Halters aufrechterhalten wird. Ge- 
strichelte Linien sind in Fig. 2 gezeichnet, die zeigen, wie 
die Trager gebildet werden konnten, um weniger Mate- 
rial zu verwenden. 
Fig. 3 und 4 sind Seiten- und Draufsichten eines zwei- 
15 ten Ausfuhrungsbeispiels 120 der vorliegenden Erfin- 
dung. Elemente, die funktionell jenen von Fig. 2 ent- 
sprechen, selbst wenn sie modifiziert sind, sind mit glei- 
chen Bezugszeichen wie jene von Fig. 2 versehen. Die 
obere Platte 65 ist gezeigt, zu einer etwas dreieckigen 
20 Gestalt verringert zu sein, wie fruher diskutiert Spiegel 
52 ist auch gezeigt, wesentlich groBer als die rechte 
Platte 67 zu sein. 

Fig. 5 ist eine isometrische Ansicht eines kinemati- 
schen Haltemechanisrnus 130 gemaB einem dritten Aus- 
25 fiihrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung. In diesem 
Ausfuhrungsbeispiel gibt es keine Zugfedern. Statt des- 
sen sind die zwei Klammerelemente gegeneinander 
durch die Schwerkraft vorgespannt Infolgedessen kann 
die horizontale obere Platte 65 zu einer L-Gestalt ver- 
30 ringert sein. Zusatzlich ist die vertikale Platte von Basis 
60 durch einen Pfosten 132 ersetzt worden. Der Pfosten 
weist ein konisches Loch 100 auf der oberen kreisformi- 
gen Oberflache auf. 


35 


Drehcharakteristik der Erfindung 


Fig. 6 ist eine isometrische Ansicht der Kinematik 50 
(in Explosionsansicht in Fig. 2 gezeigt), die zeigt, wie die 
Kippung von Spiegel 52 eingestellt werden kann. Es ist 

40 zweckmaBig, ein Koordinatensystem zu definieren, wo- 
bei die z-Achse nach oben weist, die y-Achse nach 
rechts weist und die x-Achse in Richtung auf den Be- 
trachter weist 

Die drei Kontaktpunkte zwischen Schrauben 80, 82 

45 und 85 und Basis 60 definieren eine Referenzebene, wo- 
bei ein Paar von Rotationsachsen 140 und 142 in der 
Referenzebene liegt Rotationsachse 140 ist durch die 
Kontaktpunkte von Schrauben 82 und 85 f estgelegt und 
erstreckt sich parallel zu der x-Achse. Rotationsachse 

50 142 ist durch die Kontaktpunkte der Schrauben 82 und 
80 festgelegt und liegt in der y-z-Ebene. Die Spiegelnor- 
male ist mit der Bezugszahl 145 bezeichnet und liegt in 
einer Position mit der nominellen Kippung Null parallel 
zu der y-Achse. 

55 Die Einstellschrauben liegen parallel zu der Ebene 
des Spiegels. In einem herkommlichen kinematischen 
Halter sind die Einstellschrauben senkrecht zu der Refe- 
renzebene fur eine nominell Null-KippositiorL Jedoch 
liegt in dem kinematischen Halter der vorliegenden Er- 

6o findung die Richtung der Einstellschrauben bei einem 
signifikanten Winkel (beispiels weise 20—70 Grad) da- 
von, senkrecht zu der Referenzebene fur die nominelle 
NuU-Kipposition zu liegen. 

Die Einstellung von Schraube 80 veranlaBt den Spie- 

65 gel sich um Achse 140 zu drehen, wahrend die Einstel- 
lung von Schraube 85 den Spiegel veranlaBt, sich um 
Achse 142 zu drehen. Obwohl die Rotation um Achse 
142 die Normale zum Spiegel beeinflussen wird, wird 
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das folgende zeigen, daB die Anderung fur kleine Rota- 
tionswerte minimal ist. c „- ,„^, r 

Noch auf Fig. 6 Bezug nehmend, ist die Spiegelnor- 
male 145 ein Einheitsvektor, welcher gezeigt ist, allge- 
mein parallel zu der y- Achse zu liegen. Em Winkel 0, ist 
der Winkel zwischen der Spiegelnormale 145 and Achse 
142 Ein Winkel 0 2 ist der Winkel der Drehung des 
Spiegeltr&gers urn Achse 142. Wenn die Sp.egelnormale 
145 parallel zu der y-Achse wie in Fig. 6 dargestellt hegt. 
ist der Winkel 0 2 definiert, Null zu sein. 

Seien nx, ny und nz die Komponenten der Spiegelnor- 
male 145 langs der x-, y- und z-Achsen respekuve ^ Wie 
in Fie. 6 gezeigt, gilt nx - 0, ny - 1 und nz = 0. Wenn 
Winkel © 2 durch Einstellschraube 85 geandert wird, va- 
riieren die Werte von nx, ny und nz gemaJJ den folgen- 
denGleichungen: 

nx = sin(9i)*sin(© 2 ) 
ny = ccs^O + sinH©!)* 00 ^ 0 *) 
nz = sin(0i)*cos(©iMi-c° s ( 0 2)) 

Wie in den Gleichungen oben gezeigt ist. ist nz eine 
Kosinusfunktion des Winkels 0 2 . So blemt fur Wane 
Werte von © 2 die Spiegelebene 145 im wesenthchen 
parallel zu der x-y-Ebene. 

Als ein Beispiel 16sen sich, wenn Winkel 0, 45 Grad 
betragt und Winkel © 2 2 Grad betragt, dann die obigen 
Gleichungen zu demfolgenden: 

nx = 0,025 
ny = 0,9997 
nz = 0,0003 

Daher ist f iir relativ kleine Werte des Winkels © 2 signifi- 
kante Kippung urn die z-Achse vorgesehen, wahrend 
die Spiegelnormale im wesentlichen parallel zu der x-y- 
Ebene bleibt Die GrdBe der Kippung ist sin©i propor- 
tional, wahrend typische Werte filr ©, von 20 bis 70 
Grad reichen. 

SchluBfolgerung 

Somit kann es gesehen werden, daB die vorliegende 
Erfindung einen kinematischen Halter schafft mit nahe- 
zu orthogonaler Drehung eines Elementes, in einer all- 
gemein vertikalen Ebene, was von oben zu erreichen ist 
Wahrend das Obige eine vollstan&ge Beschreibung 
spezifischer Ausfuhrungsbeispiele der vorhegenden Er- 
findung darstellt, kSnnen verschiedene Modifikationen 
alternativer Aufbauten und Aquivalente verwendet 
werden. Zum Beispiel konnen die Orte des komschen 
Loches 100 und der V-Furche ausgetauscht werden, on- 
ne die Funktionalitat des Halters zu beeinflussen. Daher 
sollte die obige Beschreibung nicht genommen werden, 
als den Umfang der Erfindung wie durch die Ansprucne 
f estgelegt zu beschranken. 

Zusammenfassend ist eine kinematische Halteanord- 
nung, worin die relative Orientierung eines angebrach- 
ten Gegenstandes von oberhalb des angebrachten Ge- 
genstandes eingestellt werden kann, geschaffen worden. 
Die Halteanordnung umfaBt ein erstes Element, an wel- 
chem der angebrachte Gegenstand befestigt ist, und ein 
zweites Element Die ersten und zweiten Elemente sind 
L-formig und gegeneinander vorgespannt, urn em allge- 
mein rechteckiges Rohr zu bilden. Das erste Element 
umfaBt drei einstellbare Eingriffselemente, welche drei 
Eingriffsteile auf dem zweiten Element beruhren. Die 
drei Kontaktpunkte der Eingriffselemente und -teile le- 
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gen eine ReferenzebenWst welche mcht allgemem 
senkrecht zu der Bewegungsrichtung der einstellbaren 
Eingriffselemente ist Einstellung der Eingriffselemente 
andert die Ausrichtung des angebrachten ^egf^standes 
5 langs zweier nicht paralleler Achsen mnerhalb der Ebe- 
ne des angebrachten Gegenstandes. 
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1. Kinematischer Halter mit: 

einem ersten Element mit drei Eingnffselementen, 
wovon zumindest zwei einstellbare Vorsprunge 

sind; und . 
einem zweiten Element mit drei Emgnffsteilen, die 
dazu konfiguriert sind, um mit den Eingriffselemen- 
ten bei drei respektiven effektiven Kontaktpunkten 
inEingriffzutreten; t 
wobei die drei effektiven Kontaktpunkte nicht koli- 
near sind, um so eine Referenzebene festzulegeri; 
und einstellbare Vorsprunge allgemem parallele 
Bewegungsachsen aufweisen, die bei einem signin- 
kanten Winkel dazu liegen, senkrecht zu der Ref e- 
renzebene zu sein. 

2. Kinematischer Halter nach Anspruch 1, worm 
drei Eingriffselemente einstellbare Vorsprunge 
sind, wodurch ermoglicht wird, daB die ersten und 
zweiten Elemente einstellbar relativ zueinander 
ohne relative Drehung verschoben werden konnen. 

3. Kinematischer Halter nach Anspruch I , worm: 
die Eingriffsteile einen Teil umfassen, der ein Loch 
umgibt einen Teil, der eine Furche umgibt, und 
einen Teil, der eine flache Oberflache f estlegt; und 
die Eingriffselemente Vorsprunge sind, von wel- 
chen einer in dem Loch sitzt von welchen einer m 
der Furche sitzt und von welchen einer die flache 
Oberflache beruhrt. 

4 Kinematischer Halter nach Anspruch 3, worm 
das Loch ein konisches Loch ist und die Furche erne 
V-Furche ist. 

5. Kinematischer Halter nach Anspruch 3, worm: 
der Teil, der die Furche umgibt, allgemem koplanar 
mit der flachen Oberflache ist; und 

der Teil der das Loch umgibt, sigmfikant oberhalb 
der flachen Oberflache versetzt ist. 

6. Kinematischer Halter nach Anspruch 1, weiter 
mit zumindest einem Vorspannelement zum Halten 
der Eingriffselemente in Eingriff mit den Emgnffs- 
teilen. __ 4 

1 Kinematischer Halter nach Anspruch 1, worm 
der Winkel zwischen den Bewegungsachsen der 
einstellbaren Vorsprunge und der Referenzebene 
von 20 bis 70 Grad liegt 

8. Kinematischer Halter nach Anspruch 1, worm 
der Winkel zwischen den Bewegungsachsen der 
einstellbaren Vorsprunge und der Referenzebene 
naherungsweise 45 Grad betragt 

9. Kinematischer Halter mit: t 
einem ersten L-forrnigen Tragerelement mit einem 
normalen oberen horizontalen Plattenteil und ei- 
nem normalen vertikalen abhangigen Plattenteil, 
wobei das erste Tragerelement drei Eingriffsele- 
mente aufweist von welchen zumindest zwei ein- 
stellbare Vorsprunge sind; und 

einem zweiten L-formigen Tragerelement, das un- 
terhalb des ersten Elementes angeordnet ist emen 
normalen unteren horizontalen Plattenteil und ei- 
nen normalen vertikal herauf stehenden Plattenteil 
aufweist; wobei das zweite Tragerelement drei Ein- 
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griff steiJe aufweist, di^BRu angeordnet sind, mit 
den Eingriffselementen bei drei respektiven effekti- 
ven Kontaktpunkten in Eingriff zu treten; 
worin zumindest eines der Eingriffselemente an 
den oberen horizontalen Plattenteil des ersten 
Klammerelementes gekoppelt ist, und zumindest 
eines der Eingriffselemente an den vertikalen Plat- 
tenteil des ersten Tragerelementes gekoppelt ist; 
und 

worin zumindest eines der Eingriffsteile auf dem 
horizontalen Plattenteil des zweiten Tragerelemen- 
tes angeordnet ist und zumindest eines der Ein- 
griffsteile nahe dem vertikalen Plattenteil des zwei- 
ten Tragerelementes angeordnet ist 

10. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, weiter 
mit zumindest einem Vorspannelement zum Halten 
der Eingriffselemente in Eingriff mit den Eingriffs- 
teilen. 

11. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin 
der vertikale Plattenteil des zweiten Tragerelemen- 
tes ein Pfosten ist 

12. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin: 
das erste Tragerelement um erste und zweite Ach- 
sertdrehbar ist; 

die erste Achse durch zwei der Kontaktpunkte fest- 
gelegt ist, welche allgemein auf demselben Teil des 
zweiten Tragerelementes liegen; 
die zweite Achse durch zwei der Kontaktpunkte 
festgelegt ist, welche nicht auf dem selben Teil des 
zweiten Tragerelementes liegen; und 
die zweite Achse bei einem signifikanten Winkel 
von einer Normalen zum vertikalen Teil des ersten 
Klammerelementes liegt 

13. Kinematischer Halter nach Anspruch 12, worin 
der Winkel zwischen der zweiten Achse und der 
Normalen von 20 bis 70 Grad liegt 

14. Kinematischer Halter nach Anspruch 12, worin 
der Winkel zwischen der zweiten Achse und der 
Normalen naherungsweise 45 Grad betragt 

15. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin 
die Bewegung des einstellbaren Vorsprunges nicht 
senkrecht zu der Ebene liegt, die durch die Kon- 
taktpunkte festgelegt ist. 

16. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin 
die drei Eingriffselemente einstellbare Vorsprunge 45 
sind, wodurch erlaubt wird, daB die ersten und 
zweiten Elemente einstellbar relativ zueinander 
ohne relative Drehung verschoben werden konnen. 

1 7. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin: 
die Eingriffsteile einen Teil umfassen, der ein Loch 
umgibt einen Teil, der eine Furche umgibt und 
einen Teil, der eine flache Oberflache festlegt; und 
die Eingriffselemente Vorsprunge sind, von wel* 
chen einer in dem Loch sitzt von welchen einer in 
der Furche sitzt, und von welchen einer die flache 
Oberflache beruhrt 

18. Kinematischer Halter nach Anspruch 17, worin 
das Loch ein konisches Loch ist und die Furche eine 
V- Furche ist 

1 9. Kinematischer Halter nach Anspruch 17, worin: 
der Teil, der die Furche umgibt, und die flache 
Oberflache auf dem horizontalen Plattenteil des 
zweiten Tragerelementes angeordnet sind; und 
der Teil, der das Loch umgibt, auf dem vertikalen 
Plattenteil des zweiten Tragerelementes angeord- 
net ist 

20. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin 
zumindest ein vorspannendes Element eine Feder 
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10 

ist, die zwei aBen derart aufweist, daB ein Ende an 
das erste Tragerelement gekoppelt ist und das an- 
dere Ende an das zweite Tragerelement gekoppelt 
ist 

21. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, worin: 
die einstellbaren Vorsprunge allgemein zylindrisch 
sind, mit einem ersten Ende, einem zweiten Ende 
und einer Mitte; 

wobei das erste Ende allgemein gerundet ist und 
mit dem Eingriffsteil in Eingriff tritt; 
wobei das zweite Ende ein Mittel zur Drehung der 
Vorsprunge aufweist; und 

die Mitte zumindest partiell mit Gewinde versehen 
ist 

22. Kinematischer Halter nach Anspruch 21, worin: 
das erste Klammerelement zumindest zwei vertika- 
le Locher aufweist; 

die Locher zumindest partiell auf der Innenseite mit 
Gewinde versehen sind; und 

die einstellbaren Vorsprunge zumindest partiell in- 
nerhalb der Locher angeordnet sind, wobei sie mit 
den Lochern derart in Eingriff treten, daB die Dre- 
hung der einstellbaren Teile das erste Tragerele- 
ment langs der Achse dreht, die durch die anderen 
zwei Kontaktpunkte festgelegt ist 

23. Kinematischer Halter nach Anspruch 9, weiter 
mit: 

einem Spiegel, der an den vertikalen Plattenteil des 
ersten Tragerelementes gekoppelt ist 
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